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Control remoto 

 

Para este proyecto hemos de cargar dos CyberPy. 

 

Uno será para el control remoto y el otro para el mBot2. 

Vamos a cargar la siguiente extensión: 

 

Este código es para el mBot2. 
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Para que haya una comunicación entre los CyberPi estos han de estar conectados en la misma 

red. 
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Al recibir mensaje en LAM 

Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 1 entonces 

 Avanza a 50 rpm. 

Si no 

 Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 2 entonces 

  Retrocede a 50 rpm. 

 Si no 

  Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 3 entonces 

   Gira a la izquierda a 50 rpm 

  Si no 

   Si el valor recibido de mensaje de red es igual a 4 entonces 

    Gira derecha a 50 rpm 

   Si no 

    Para el motor con encoder (todos). 

 

Encendemos el CyberPi que hará de control remoto lo conectamos para cargarle su programa. 

Lo paramos. 

Encendemos el mBot2 lo conectamos para cargarle su programa. 

Ahora ya puedes poner en marcha  el CyberPi este se ejecutará automáticamente y ya puedes 

jugar. 
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Este es el codigo para el CyberPy (Control remoto) 

 

Tiene que estar conectado a la misma red que el mBot2. 

Muestra en pantalla “Usando el Joystick para controlar” y salto de línea. 

Para siempre (Bucle infinito) 

 Si pulsamos adelante con el mando entonces. 

  Muestra en pantalla arriba y salto de línea. 

  Envía un mensaje con el valor 1 

 Si no 

  Si pulsamos abajo con el mando entonces. 

   Muestra en pantalla abajo y salto de línea. 

   Envía el mensaje con el valor 2. 

  Si no 

   Si pulsamos izquierda con el mando entonces 

    Muestra en pantalla izquierda y salto de línea 

    Envía el mensaje con el valor 3. 

   Si no 
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    Si pulsamos derecha con el mando entonces. 

     Muestra en pantalla Derecha más salto de línea. 

     Envía el mensaje con el valor 4. 

    Si no 

     Envía el mensaje con el valor 0 

 Espera 0.05 segundos. 


